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^) Le dispositif comprend des moyens de mesure M du 
patinage du tracteur. des moyens d^tecteurs 18 de la position 
du systdme de relevage R par rapport au tracteur et de la 
profondeur du travail, et des moyens 6lectrontques de calcul 
16 propres d commanded' le systeme de relevage. Les moyens 
6lectroniques 16 comprennent des moyens d'entr6e 20 de 
valeurs de r^fdrence pour le patinage Ta et pour la position Xc 
de I'outil relativement au tracteur. Ces moyens 61ectroniques de 
cafcul sont propres d comparer le taux de patinage r6el Tr 
avec le taux de patinage admis Ta combing avec un 6cart 
tol6rd A Ta du taux de patinage. et d commander une diminu- 
tion A Xc de la profondeur de travail Xc lorsque le taux r^ei 
de patinage Tr est au moins 6gai au taux admts Ta augment^ 
de I'gcart tol6r§ A Ta. tandis qu'une augmentation de la 
profondeur de travail, d partir de la valeur r^duite, n'est 
command6e que lorsque le taux rSel de patinage Tr est 
infgrieur ou 6ga( eu taux admis Ta diminu6 de I'^cart tol6r6 A 
Ta de taux de patinage. 
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DISPOSITIF DE REGULATION D'UN SYSTEME DE RELEVAGE 
D'UN OUTIL, NOTAMMENT AGRICOLE. 

L* invention est relative ^ un dispositif de 
regulation d'un syst^me de relevage d'un outil, notam- 
5 ment agricole, port^, au moins partiel lement. par un 
tracteur. ce dispositif ^tant du genre de ceux qui 
comprennent des nioyens de nesure du patinage du trac- 
tipur re! at : vement au sol, des moyens d^tecteurs de la 
position du systfeme de relevage par rapport au trac- 

10 teur et de la profondeur de travail, et des moyens 
eiectroniques de calcul propres & commander le syst^me 
de relevage selon les informations repues sur le 
patinage et/ou la position par rapport au tracteur, 
ces moyens 6 I ect ron i ques comprenant des moyens 

15 d*entr6e de valeurs de r^f6rence pour le patinage et 
pour la position de I'outil relatlvement au tracteur. 

, LMnvention concerne plus par t i ou 1 i ^rement, 
mais non exc I us i vement , un te 1 dispositif de 
regulation pour un syst^me de relevage situ# l*avant 

20 d'un tracteur et destine & un outil pouss^. 

Diverses solutions ont 6t6 propos^es jusqu'6 
ce jour, dans lesquelles la regulation du relevage est 
obtenue en mixant des informations d'effort, de 
patinage, et event ue 1 I ement de position de 1 ' out i I ou 

25 de charge de moteur du tracteur af in de tenlr compte 
d'un maximum de param&tres r^agissant les uns sur les 
autres et qui sont modules pour fournir un signal de 
correction. 

FR-A-2 595 534 d^crit 1 ' une de ces solu- 

30 t ions. 

Les r^sultats obtenus jusqu'A present ne 
sont pas enti^rement sat i sf a i sants et demandent S ©tre 
ameiior^s, notamment en ce .qui concerne la stabilit*^ 
de la regulation et la prise en compte des variations 
35 momentanees des parametres consideres- 

C'est le cas en particulier du parametre 
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constitu^ par le patlnage du tracteur. 

L' inf ormat ion sur le patinage est obtenue en 
comparant la vitesse r^elle du tracteur re 1 at i vement 
au sol, Vitesse- mesur^e par exemple par un radar» et 
5 la Vitesse th^orique obtenue d partir de la vitesse de 
rotation des roues du tracteur mesur^e au moyen d'un 
compteur d * i mpu 1 s i ons - En raison des variations du 
sigrial recu ^ partir des inoyens. de mesure de la 
Vitesse r^elle, en liaison avec lee oscillations du 
1S( tracteur ^voluant sur une surface qui n'est pas par- 
faitement plane, avec des accelerations et des 
decelerations, il est necessaire de filtrer le signal 
emls afin de le stabiliser, ce qui •'e-fface** certaines 
variations . 

15 La correction de profondeur ^ 1 'occasion 

d'un patinage considere comme trop eieve doit §tre 
suf f isamment rapide, car le patinage abC^utit Sl un 
fralsage du sol par les roues motrices* Si la correc- 
tion n'est pas appliquee suf f i samment rapidemen t , il y 

20 a accroi ssiBiTient de la profondeur de travail 1 ors de 
1 • enf oncement du tracteur et l*ensenible t racteur-out i 1 
risque d'etre immobilise avant que la correction de 
profondeur n'ait ete etablie. Toutefois, une vitesse 
de correction trop rapide pourralt se traduire par une 

25 sortie du sol de I'outil avant que le signal de 
patinage n'ait diminue suf f i samment pour que 1 • ordre 
de remontee soit annuie. 

I] apparatt ainsi qu'un dispositif de 
regulation tel que celui vise par 1* invention doit 

30 faSre fece & de nombreuses causes d* instabi 1 i t6 de la 
regulation- 
En outre, le tracteur equipe d*un outll 
pousse a l*avant est, genera 1 ement , equipe egalement 
d'un outil tracte & I'arrifere. II convient d'assurer 

35 un bon equilibre de. 1 'ensemble avsnt-arr iere. 

L'emploi d'un systeme de report de charge 
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tel que celiii pr^vu dans FR-A-2 512 319 permet de 
r6allser un bon i^quilibre de 1 • ensemb I e a vant-arr 1 &re, 
et r^duil les effets du contrdle arridre sur le 
d^Iestage du pont avant moteur d'un tracteur A quatre 
.5 roues notrices. II autorise un bon suivi du relief de 
I'outil avant ©t permet, par I'^quilibre proeurd^, de 
mieijx utiliser les sys^t^mes classiques de contrOle 
d'effort arri^re pour transferer une partie du poids 
de I'outil tratn^ sur Je tracteur, Toutefois, cer- 
lfi» tains tractpurs ne sont pas encore ^quip^s du syst^me 
de report de charge, tandis que de plus en plus de 
tracteurs sont ^quip^^s d'un syst^me fournissant 
1 • 1 nf oripat J on du taux de patJnage. 

La regulation de I'effort, suivant mesure de 
15 I'effort supports par ] es bras inf^rieurs du systfeme 
de relevage, n'est pas applicable d I 'avant du trac- 
teur, sauf d travail ler purement en semi-porte, ce qui 
revlent A ne pas ben^ficier du report de charge. ■ 

L' invention a pour but, surtout, de fournir- 
2f5 un dispositif de regulation d'un systeme de relevage 
d'un outil, notamment agricole, destine en particulier 
A etre monte & 1* avant d'un tracteur, qui permette un 
f onctionnement sat i sf aisant, pour un coCt acceptable* 
en tenant compte du taux de patinage. 
25 On souhaite en outre qu'un tel dispositif de 

regulation : 

- permette un reglage aise, parce'que relevant du. 
bon sens, pour !*operateur ; 

- n' Interfere pas avec la correction arridre 
3*5 lorsquMl est prevu k 1 'avant du tracteur* ; 

autorise un niveau de correction aisement 
modulable, en relation avec le type d'outll utilise et 
les conditions de soJ (durete, heterogene i te, pente). 

Selon 1' invention, un dispositif de 
35 regulation d'un systeme de"r,elevage d'un outil, notam- 
ment agricole, porte au moins part ie 1 1 ement par un 
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tracteur, en partioulier i I'avant, du genre d^fini 
♦ pr^c^demment , est caract^ris^ par le fait que les moy- 
ens ^ 1 ectroni ques de calcul sont propres & comparer le 
taux de patinage r^el Tr avec le taux de patinage 
5 admis Ta combing avec un 6cart tol^r^ 2^ Ta du taux de 
patinage, et & commander une diminution ^ Xc de la 
profondeur de travail lorsque le taux r^el de patinage 
Tr Gst au isoins 6gal au taux admis Ta augments de 
I'^cart tol^r^ A Ta, tandis qu' une augmentation de 

10 la profondeur de travail, di partir de la valeur 
r^duite Xc -AXc, n'est command^e que lorsque le taux 
r^e! Tr de patinage est inf4rieur ou 6gal au taux 
admis diminu^ de I'^cart tol^r^ de taux de patinage. 

On obtient ainsi des p6riodes de fonctionne- 

15 ment d^cal^es sans qu* i I y ait d^calage entre la. 
mesure et la correction. La regulation ainsi r^alis^e 
est simple et efficace, sans risque d*entr§e en 
resonance de !* ensemble tracteur-out i 1 . 

De pr^f^rence, la valeur absolue de la 

20 diminution de la profondeur du travail, command^e par 
1 es moyens ^ 1 ectroniques, est dgale & la valeur abso- 
lue de 1 ' augmentation de la profondeur de travail 
command^e par ces mdmes moyens 4 1 ectroniques. 

Avantageusement , 1 es moyens ^ 1 ect roniques de 

25 calcul sont propres ^ commander, d'une part, une aug- 
mentation AXc de la profondeur de travail lorsque 
cette profondeur est 6gale & la valeur de reference Xc 
et que le taux de patinage r^el Tr devlent Inf^rieur 
ou <^gal au taux de patinage admis Ta diminu^ de 

30 I'^cart toi^r^ de taux de patinage A Ta, et, d'autre 
part, une diminution AXc de la profondeur de travail, 
lorsque cette profondeur est ^gale ^ la somme de la. 
valeur de r^f^rence Xc et de 1 ' augment at i on Axc et 
que le taux de patinage r6el Tr est sup^rieur ou ^gal 

35 au taux de patinage admis Ta augments? de 1 ' 6cart 
tol^rds* de taux de patinageATa. 
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L'6cart toldr^ ATa du taux de patlnage peut ' 
etre une valeur fixe par construction, liitroduite dans 
1 es Boyens 6 1 ect roni ques de ca 1 cu 1 - 

Avantageusement, I'^cart toJ^r^ /i Ta du 
.5 taux de patinage» au-de]& duquel une correction est 
Introduite par le dlspositif de regulation, est d^flni 
de nani&re rdglable t l*aide d»un moyen de calibrage< 
nbtamment ur bouton de pot ent i om^tre , pr^vu dans les 
moyens d'entr^e. 
1^ L'^cart tol^r^ ATa peut. selon un autre 

mode, ©tre d^fini comme un pourcentage d6terinind» du 
taux de patinage Ta, soit kTa, 

Un inoyen de calibrage, notamment fornix par 
un bouton de pot ent i om^t re , est avanta geusement pr^vu 
15 dans les moyens d'entr^e pour d^finir, de manlfere 
ri^glable, la valeur absolue |AXc{ de la correction de' 
profondeur de travail coramand^e par les moyens 61ec- 
troniques. 

Le dispositif de regulation permet de 

20 determiner, en relation avec les conditions de sol et 
de type d'outll utilise, J » amp 1 i tude du mouvement de ' 
correction souhait6. 

Les moyens ^ 1 ect roniques de calcul corapren- 
nent, avantageusement , un ml croca 1 cu I ateur & mlcropro- 

25 cesseur, avec ses circuits m^moire, programme pour 
assurer les comroandes. 

Les moyens 6 1 ect r oniques de calcul sont 
programmes pour qu'apr^s la raise sous tension du trac- 
teu'r, .1 » op4?rateur dolve activer un interrupteur pour 

30 assurer I * ut 1 1 i sa t ion et la mise en service du dispo- 
sltlf de regulation afin d'feviter toute raise en ser- 
vice Intempestive au moment du d^.marrage du tracteur. 
De meme, si une activation des commandes exterieures 
est r^alis^e, elle devient priorltaire et n^cesslte 

35 une reinitialisation du dispositif de commande situe 
dans . la cabine, les informations se 1 ect 1 onn^es restant 
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en m^moire. 

51 les corrections commandoes par le dispo- 
sitif de regulation apparaissent trop fr^quentes, 
l^opOrateur peut dlminuer la frequence des corrections 
5 en diminuant la valeur abso 1 ue j^i Xc[ de la correction 
de profondeur ou en augmentant l*6cart tol4r6 ^Ta du 
taux de patinage. 

En gOnOral, le syst^me de relevage coroprend 
un v^rin hydraulique et un 6 1 ectro-di str ibuteur , et 

10 les moyens 4 1 ectroniques du dispositif de regulation 
sont propres A commander cet ^ 1 ect ro-d ist r ibuteur . 

G^h^ra ] eirent y un dispositif d ' 6 1 rang ! ement 
est pr^vu sur la canalisation d ' a 1 i menta t i on du vOrin 
pour le rOglage de la vitesse de relevage ; avan- 

15 tageusement, un circuit de derivation command^ par une 
vanne est prOvu pour cour t-ci rcui ter le dispositif 
d ' et rang 1 ement , et des moyens de commande sont prevus 
pour mettre en service ce circuit de derivation 
1 orsque la valeur absolue de la difference entre la 

2Ci position reelle de I'outil et la position souhaitee 
est superieure h un ecart predetermine, le circuit de 
derivation etant mis hors service et le dispositif 
d ' etrang I ement freinant le debit d' a I imentat ion 
lorsque la valeur absolue de la susdite difference est 

25 au plus egale audit ecart predetermine. L'emploi 
d'une vanne propor t i onne I 1 e dont le debit est fonction 
. de 1 'amplitude de I'ecart de correction souhaite con- 
vient & 1^ invention bien que plus coCteuse. 

Le dispositif de regulation fonctionne 

30 toujourr en mode lent,. lors de la regulation S partir 
du patinage qui s'etablit t l*interieur de la plage 
correspondant ^ la valeur absolue de la variation de 
profondeur de travail commandee. 

Des moyens d' act ionnement , comprenant notaro- 

35 inent un relais e 1 ectr omagnet i que , peuvent ©tre prevus 
pour permettre, de I'exterieur du tracteur, la mise 
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hors service du circuit de derivation afln de ne pren- 
dre en compte que le mode lent pour le relevage, en 
vue de I'attelage ou du d^telage d'un outi I dans des 
conditions de sec^l^Jt# sat isf a i santes. 

L' invention consiste, rnises ^ part les 
dispositions exposi^es ci-dessus, en un certain nombre 
d'autres dispositions dont il sera plus expl i ci tement 
question ci-aprfes d propos de modes de realisation 
particuliers d^>crits avec reference aux dessins ci 
annexes, mais qui ne sont nullement limJtatifs. 

La figure 1, de ces dessins, est un sch^ica 
simplifi^ d'un tracteur ^quip^ d'un dispositif de 
^^^gulation conforme & 1» invention, pour le systfeme de 
relevage avant. 

La figure 2 est un sch^oia d'une variante de 
r^a 1 isat ion. 

La figure 3 est un schema d*une console de 
commande de I'op^rateur lui permettant d'entrer 
diverees valeurs, notamment le taux de patinage admis- 
sible, l'6cart tol^r^ surce taux de patinage, la pro- 
fondeur de travail de I'outil et la variation de pro- 
fondeur command^e par le dispositif- 

La figure 4 est un diagramme r epr^sentant , 
en fonction du temps port^ en abscisse, dans sa partie 
haute les variations du taux de patinage. et, en par- 
tie basse, les variations de position de I'outil, avec 
un dispositif de regulation selon I'invention. 

La figure 5 est un diagramme lllustrant les 
variations de la vitesse de correction port^es en 
ordonn^e en fonction de la position r^elle de l*outil, 
portee en abscisse, alors que la position souhait^e 
correspond di une valeur Xc. 

La figure 6 est . un diagramme illustrant, 
pour un dispositif de I'art ant^rleur, en fonction du 
temps port^ en abscisse, dans sa partie haute la vari- 
ation du taux de patinage et dans sa partie basse la 
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variation de la position de I'outil. 

La figure 7, enfin, est un schema destine & 
illustrer les variations de profondeur de travail 
pouvant 6tre induiles par le relief du sol. 
B En se reportant & la figure 1 des dessins, 

on peut voir un tracteur agricole 1 6quip^, . S Mayant, 
d»ur. outil pouss^ 2 et, di I'arri^re, d»un outil tracts 
3. 

L'oxitil 2 est muni, & I'avant, d*au moins 

10 une roue de jauge g^n^ralement ^quip^e d • un capteur 

propre A commander un syst^ne de report de charge (non 
repr^Fent^) avec v^rin hydrauJ ique de troisifeme point, 
comme d^crit par exemple dans FR-A-2 512 319. 

Le tracteur 1 comporte, & I'avant, un 

15 systfeme de relevage hydraulique R de I'outil 3, Ce 
systfeme de relevage comporte deux bras inf^rieurs te 1 s 
que 4 articul^s, ^ leur extr^mlt^ arrifere, sur un axe 
116 au tracteur, et un bras sup^rieur B, situ6 sensi- 
blement dans le plan longitudinal median des bras 

20 inf^rieurs A et articu)^, ^ son extr^mitS arri^re, sur 
I'avant. du tracteur. L'outil 2 comporte, & sa partie 
arri^re, un disposit:^f 6 d'accrochage & trois points 
propre A ©tre reli^ aux deux points bas inf^rieurs 
situ^s aux extr^mit^s avant des bras 4 et au troisi&me 

25 point sup^rfeur sltu^ & l*extr^niit£ avant du bras 5. 

Au moins un v*rin hydraulique 7 est pr^vu 
pour commander le relevage de 1 ' out i 1 par action sur 
les bras inf^rieurs 4. Ce v^rin 7 est du type simple 
effet et est articul^, ^ une extr^mit^ de son cylin- 

30 drp, sur un support li^ - au . tracteur tandis que 
I'extr^mit^. de sa tige est articul^e sxir un bras 4. Le 
v6rin 7 assure le relevage du bras 4 sous Paction 
d'un fluide sous pression d^livr^ par une canalisation 
d' a I i mentat i on 8 dans le cylindre. 

35 A son extr^mit^ ^loign^e du v^rin 7, la 

canalisation 8 est branch^e sur un orifice d'un 
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^ I ect rod i str i buteur hydrau Mque 9 coroportant deux 
autres orifices relics res pect i vement , par une canali- 
sation 10, ^ une arriv^e de f luide sous pression et, 
par une canal isatlcn 11 & un reservoir de liquide ou 
5 bdche. 

Un syst^ne de relevage eemblable peut etre 
pr^vii d I'arri^re pour I ' put 1 1 3. 

Des moyens M de mesure du patinage du trac- 
teur re 1 a t i vement au sol S sont. pr^vus. Ces moyens M 
10 comprennent par exemple un radar 12 fi.y4 s\ir le bSti 
du tracteur, dlrig^ vers le sol, et propre d fournir 
!a Vitesse ri^eJle Vr du tracteur 1 par rapport au sol. 

Un capteur 13 associ^ A une roue motrice du 
tracteur permet de compter le nombre de tours de roue 
15 par unit^ de temps, par exemple par se.conde, et de 
determiner, A partir du p^rim&tre de la roue, Ja 
Vitesse th^orique Vt que devralt avoir le tracteur en 
I * absence de. patinage. 

Les informations fournies par le radar 12 et 
20 le capteur 13 sont envoy^es aux entries d'un circuit 
eiectronique lA propre & determiner le taux de 
patinage r^el Tr qui peut s'exprimer, par exemple, de 
la mani&re suivante s Tr = (Vt-Vr)/Vt. 

La sortie du circuit ^lectronique 14 fourni't 
25 on signal reprt^senta t i f du taux de patinage rdel, ce 
signal ^tant d^livr^, par une liaison 15, k une entree 
de moyens ^ I ect r oni ques de ca 1 cu 1 16, notamment 
constitu6s par un m i croca I cu 1 ateur & mi croprocesseur , 
avec ses divers circuits p^r i ph^r i ques, notamment les 
30 circuits m^moires morte et vive. 

Une autre entree des moyens de calcul 16 
re^oit, par I • 1 n t erm^dl a 1 r e d'une liaison ^lectrlque 
17, une information sur la position d'un bras 4, et 
done du syst^me de relevage avant, relativement au 
35 chdssis du tracteur 1, Cet'te information est fournie 
par un capteur 18- qui mesure la position du bras 4, et 



m 
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done de I'outil 2- 

Les inoyens de ca i cu ! 16 resolvent, sur une 
autre entree, par une liaison 19 du type ligne "BUS", 
dee valeurs de r^f^rence provenant d*une console de 
coramande 20 d^crite plus en detail & propos de la 
f fgure 3. 

La console 20 comporte quatre boutons . de 
r6g!age 21 & 24. Ces boutons peuvent ^tre des boutons 
rotatifs de potent ioim^tres permettant .^e modifier un 
signal de tension repr^sentat i f de la valeur de 
r^f^rence d fournir. 

Le bouton 21 permet de r^gler une amplitude 
de variation ^ Xc de la position du bras A, et done 
de I'outil 2, par rapport au tractenr. 

Le bouton 22 permet de r^gler la valeur de 
r^f^rence Xc correspondant A la position souhaitfee 
pour le bras 4. Cette position correspond & une pro- 
fondeur de travail d^termin^e de I'outil, que l»on 
d^signera ^galement par Xc. 

Le bouton 23 permet de r^gler la valeur de 
r6f6rence du taux de patinage admis Ta. 

Le bouton 24 permet de r^gler I'^cart 
tol^r^ Ta du taux de patinage. Ce bouton n'a pas 
lieu d'exister si Aja est cons id^r^ . comme une vari- 
able de Ta. tel que A Ta. = kTa. 

Dans I'exemple de realisation de la figure 
3, une rotation d'un bouton 21-24 dans le sens 
d'horloge provoque une augmentation de la valeur de 
r«^f«Trence correspondant e, cette augmentation «T»tant 
syrrbolis^e par un arc de courbe surmontant le bouton 
et dont I'^paisseur radial e augmente. 

La console 20 comporte un interrupteur 25 
qui doit ©tre actionn^, spr^s la mise sous tension du 
tracteur 1, pour assurer 1 * ini t ia 1 i sat i on et la mise 
en service du dispositif de regulation, ceci afin 
d'^viter tbute mise en service i nt empes t i ve au moment 
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du d^roarrage du tracteur. 

La console 20 peut en outre ^tre ^quip^e 
d»un Interrupteur basculeur 26 permettant de commander 
le f onct i onneroent d'un syst^me de relevage du genre de 
5 celui d^crit dans FR-A-2 568 087. 

L* i nt errupteur basculeur 25 peut ^tre 
int^gr6 d 1 • i nter rupteur 26, 

L*op6rateur s^lectionne la profondeur Xc 
choisie pour le travail souhait^ au mbyen du bouton de 
10 r^glage 22, alors que 1 ' i nter rupt eur 26 est en posi- 
tion Jn4fdiane. 

II est recommand^, pour choisir convenabJe- 
ment ^ le r^glage de la position de travail, de placer 
le bputon de r^glage 23 du taux de patinage admissible 
15 en position maximale. Lorsque la profondeur de Iravai 1 . 
d^sir^e a 6t^ r^gl^e et que le taux de , patinage r^e ! 
induit est connu, apr^s un essai avec le tracteur, il 
est possible de d^finir la valeur de r^f^rence du taux 
admissible Ta , en agissant sur le bouton 23, valeur de 
20' r^f6rence & partir de laquelle la correction sera 
stabile par le dispositif de r^gulati'on. 

L'^cart tol^r^ Ta du taux de patinage, 
au-deldi duquel une correction est ^tablie par le 
dispositif de ri^gulatlon, peut §tre une valeur 
25 rdglable affich^e & l*aide du bouton 24, ou un pour- 
centage du taux de patinage adniis tel que ATa = kTa- 

Les moyens ^ 1 ect roni ques de calcul 

(microprocesseur > 16 sont programmes pour commander : 

- une diminution A Xc de la profondeur de travail 
30 Xc de I'outil, lorsque : Tr Ta + ATa , c' est-4-di re 

que le taux de patinage r^el Tr est au moins ^gal ^ la 
somme du taux de • patinage admis Ta et de I'^cart 
tol^r^. de taux de patinage ATa ; 

- une augmentation de la profondeur de travail de 
35 I'outil, 6 partir de la valeqr diminu^e Xc -AXc, 

sevHement lorsque : Tr ^ Ta - -ATa, c'est-^-dire 
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lorsque le taux r6el de patinage Tr est inf6rieur ou 
6gal & la difference entre le taux de patinage admis 
Ta et I'^cart to]£r§ du taux de patinage ^Ta« 

De preference, I 'amplitude de la diminution 
5 de prof ondeur . de travail commandee par le dispositif 
de regulation e?t egale, en valeur absolue, d 
I'ar.plitude de 1 * augmentat i on commandee, et egale Sl la 
valeurAXc- 

Ainsi, selon I'invention, J p retour de la 
10 position Xc - Xc e la position Xc n'est pas comniande 
lorsque le taux reel de patinage Tr redevient ega ] au 
taux admis Ta, ce qui reduit 1 ' instab i 1 i te du disposi- 
tif de regulation. 

S'il apparaTt S I'operateOr que le disposi- 
15 tif de regulation effectue des corrections automa- 
tiques de fapon t rop f requente, ]*operateur peut sta- 
biliser le dispositif de regulation simplement en 
diininuant la correction de prof ondeur A Xc par action 
sur le bouton 21, ou par augmentation de I'ecart ATa, 
20 si cet ecart est reglable, par action sur le bouton 
24. Ces reglages sont effectues sans influencer le 
reglage de base choisi Xc ni !e taux de patinage admis 
Ta. 

L'ecart toiereAXc doit pouvoir etre etabli 
25 1 ndependamment du taux de patinage adrais Ta et de la 
positiorj Xc car, selon le type d'outil et la profon- 
deur de travail, la correction de niveau AXc peut 
entratner des variations de prof ondeur relative 
cons £ derab 1 es . 

3f Ce mode de f onct i onnement , qui prend en 

compte le patinage avec un traitement different selon 
que le taux de patinage reel Tr augmente ou diminue, 
aboutit A un decalage de phase, il lustre par la figure 
4, evitant 1 ' entree en resonance du systeme, ainsi 

35 qu'une correction non-adaptee aux phenomenes 
rencontres. 
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En effet. s'iJ est utile de r^duire !a pro- 
f ondeur de. travail par rapport A la prof ondeur 
souhait^e. pour *yiter un patinage excessif, . il peut 
ne pas ©tre opportun d'accroltre cette prof ondeur de 
5 travail lorsque le taux patinage a diminu^. roais d»une 
valeur insuf f i sante. En effet. la cause de la remont^e 
subsistant, le retour & la profondeur de travail 
implique ur. accro i ssement du patinage. et une remont^e 
n^cessaire de I'outil. 

Au contraSre. avec un dispositif de 
regulation conforme S I'art ant^rieur. comme illustr^ 
sur la figure 6, lorsque le taux de patinage Tr aug- 
mente. la profondeur de travail X diminue 

syst^mat iquement, et inversement. Ce type de 

15 regulation aboutit. en particulSer d I'avant d'un 
tracteur, a une Instability et, de plus, impose un 
amor t is semen t - 

De plus, la variation continue de la profon- 
deur en fonctlon du patinage aboutit 6 des variations 
de Vitesse permanerites et h une consommat i on d'^nergie 
ainsl qu'A une usure pr^matur^e car il faut con- 
tinue! lement r^acceierer une masse dont la vitesse 
varie, taridis que la correction autorisant 

I ' accroi ssement de . 1 a profondeur aboutit & un ra 1 en- 
25 tlssement constituant une parte d'^nergie. 

En se reportant A la figure*?, on peut voir 
que sur un sol va I I onn6 Si, le deport vers !»avant du 
tracteur du dispositif de relevage, par rapport 
l*essieu aboutit & un d^jaugeage partiel de I'outil. 

Si H est la hauteur souhaltee de la partie 
arri^^re de I'outil 2 au-dessus du sol dans une zone oCi 
la surface du sol est sensiblement horizontale, cette 
hauteur varSera s.elon que I • on. se trouve au sommet 
d'uhe bosse (sur une partie convexe) ou en fin de des- 
35 cent© (dans une partie concave). 

Au bas de la descente. cette distance est 
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devenue JlKH, tandis qu'au sominet de )a bosse, cette 
distance est devenue h2>H. 

Le d^jaugeage partiel qui se produit au som- 
met de la bosse peut aboutir d une reduction de 
5 l*effort exerc# par le tracteur sur .I*outlJ et 
corr^ I at i vement di une diminution du patinage r^el de 
sarte qu'un accro i s sement de la profond-eur de. travail 
pourrait ©tre int^ressant en vue d'am^liorer le suivi 
du re 1 1 ef • 

10 Les moyens ^ I ectron iques de calcul 16 sont 

programmes pour intervenir, dans ce cas, de la mani^re 
suivante, en complement de leur action dSjS d^crSte 
pr^c^demipent . 

- Si la profondeur de travail X = Xc, et si 

15 le taux r^el de patinage Tr devient inf^rieur ou ^gal 
& la difference entre le taux de patinage admis et 
l'6cart toiere du taux de patinage CTr Ta- ATa) 
alors X devient egal & Xc+AXc. 
En abr^ge t 

20 si X = Xc et si Tr ^ Ta - A Ta, 

alors X devient egal ^ Xc +AXc 
- Si X=Xc +AXc, et si le taux de patinage r^el 
Tr devient sup^rieur ou egal 4 la somme du taux de 
patinage admis Ta et de I'^cart toier6 de taux de 
25 patinage (Tr^Ta+ATa) alors X devient ^gal 4 Xc. 
En abr^ge r 

si X = Xc +AXc et si Tr ^ Ta. +A.Ta, 
alors X devient ^gal k Xc. 
Le dispositif de regulation fonctionnant 
30 dans ces conditions permet d'obtenir les r^sultats 
suivants : 

reduction du taux de patinage sur sol horizon- 
tal, et non depassement d'une valeur Ta +ATa pour ce 
taux de patinage ; 
35 - variation de la profondeur* de travail contenue 

dans la fourchette ^ A 
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correction automatique de la position h 
I'lnt^rleur de la fourchette ci-dessus, selon la posi- 
tion relative de I'ensemble tracteur-out i 1 par rapport 
au relief pour une meiHeure maTtrise de la profondeur 
5 de travail. 

On se reporte, oiaintenant, t la figure 2. 
Pour obtenir une correction souple et un 
posi t ionnement precis de 1 * out i 1 , on pr^voit sur la 
canalisation d ' a I i menta t i on 8 du v^rin un dispositif 
10 d' Strang J ement 27 permettant de limiter, de mani^re 
rdglable. la Vitesse de d^placement du relevage par 
limitation du d6bit d'huile d' a 1 i menta t i on . 

Toutefois, une Vitesse trop lente penalise 
le renderoent du chant ier en augmentant le^ tempe de 
1'5 remont^e pour d^gager I'outil au moment .des 
manoeuvres, notamment en extr^mit^ de champ. 

Selon 1' invention, on pr^voit de court- 
circuiter le dispositif dVdtrang 1 ement 27 de sorte que 
le d^bit de fluide dans la canalisation 8 soit I Ibre 
20 pour un d^placement important, alors que la valeur Xr 
de la position de I'outll est ^loign^e de la valeur 
souhaitde Xc, le frelnage par le dispositif 27 6tant 
r^tabli lorsque la valeur Xr de la. position r^elle est 
situ^e au voisinage de la valeur Xc. 
25 D*une maniSrre plus precise, le freinage est 

r^tablf lorsque jxr-Xc(^^Xc. 

Le eourt-clrcui tsge du dispositif 27 est 
r^alis^ & l*aide d»un circuit de derivation 28 branch^ 
en parall^le sur les extr^mit^s amont . et aval du 
30 dispositif 27. Une ^lectrpvanne 29 est montd-e dans le 
circuit 20 de mani^re A permettre I'ouverture ou la 
fermeture de ce circuit. Selon le schema de la figure 
2. la vanne 29, dans sa position excit^e, assure la . 
coupure du circuit 28 ; I'ouverture de ce circuit, 
35 permettant de shunter le d'is-positif 27, est obtenue 
lorsque la bobine* ^ 1 ect rcmagn^t i que de la vanne 29 est 
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hors tension, faisant passer cette vanne en position 
d'ouverture. Le f onct i onneinent en inverse est possi- 
ble. 

La mise sous tension de Is bobine de la 
5 vanne 29 est coininand§e par un contact travail 30 d'un 
relais ^ ] ectromagn^ t ique 31, lui-m^me cominand^ par les 
moyens de ca 1 cu I 16 programmes pour assurer la 
regulation. 

Le relais 31 est active, et le contact tra- 
lf9 vail 30 est ferme, si la valeur absolue de la 
difference entre la position reelle Xr et la position 
soiihaitee Xc de I'outil est inferieure ou egale 
I'ecart admis de position >AXc. 

Autrement dit, le relais 31 est active si 
15 |xr-Xc| ^iiXc. 

Dans le cas contraire, le relais 31 est au 

repos. 

Event ue 1 1 ement , 1 ' e 1 ectro vanne 29 peut etre 
commandee egalement par un autre relais 32 dont le 
2.0 contact travail est branche en paralieie avec celui du 
relais 31, ce relais 31 pouvant ^tre excite S I'aide 
d'*un organe d* act i onnement 33 situe A I'exterieur du 
traeteur* 

Ls figure 5 il lustre les variations de la 
25 Vitesse de deplacement du relevage, portees en 
ordonnee, en fonction du deplacenient porte en 
abscisse. 

Le dispositif de regulation fonctionne 
toujours en mode lent lors de la regulation par- 
30 til du patinage qui s'6tab!it d I'interieur de la 

plage ± Aye ou j/:lx<i.l. 

Un autre avantage de ce systeme est de 
pouvoir ne prendre en cbmpte que le service lent lors 
de la commande du relevage St partir d'un dispositif 
35 d* act i onnement tel que 33 situe di I'exterieur du trac- 
teur pour permettre d'atteler- et de deteler les outils 
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en toute s^curitd. 
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PEVENDICATIONS 

1. Dlspositif de regulation d'un syrtfeme de 
relevage CR) d'UTi outl 1 C2), notammeTit agricole, 
port6, au mcins part i e I 1 ement , par un tracteur (1), 

5 comprenant des moyens de mesure CM) du patinage du 
tracteur re 1 ati veftent au sol, des moyens d^tecteurs 
(18) de la position du syst^me de relevage (R) par 
rapport au tracteur et de la profondeur de travail, et 
des moyens ^ 1 ectroniques de calcul (16> propres S com- 

ISf . mander le systfeme de relevage (R) selon les informa- 
tions repues sur le patinage et/ou la position par 
rapport au tracteur,. ces moyens 6 1 ectroniques (16) 
comprenant des moyens d'entr^e C2f?) de valeurs de 
r<%f^rence pour le patinage (Ta) et pour la position 

15 CXc) de I'outil relativement au tracteur, caract^ris^ 
par le fait que .les moyens ^ 1 ect roniques de calcul 
(16) sont propres ± comparer le taux de patinage r6el 
(Tr) avec le taux de patinage admis (Ta) combing avec 
un 6cart tol6r6 (ATa) du taux de patinage, et & com- 

20 mander une diminution cAXc) de la profondeur de tra- 
vail (Xc) lorsque le taux r^»el de patinage (Tr) est au 
moins 6gal au taux admis (Ta) augments de 1 » 4cart 
tol^r^ (i^Ta), tandis qu'une augmentation de la pro- 
fondeur de travail, & parti r de la valeur r^duite 

25 (Xc - Xc) , n'est. commandde que lorsque le taux r<^el 
de patinage (Tr) est. inf^rieur ou 6gal au taux admis 
(Ta) diminu^ de l*6cart tol^r^ ( ATa) de taux de 
patinage. 

2. Dispositif de regulation selon la reven- 
30 dication I, caract^rise par le fait que la valeur 

absqlue ( jAXc]) de la diminution de la profondeur de 
travail, command^e par les moyens e 1 ect ron i ques (16) , 
est egale & la valeur absolue ( |AXc| ) de 
1 • augmentation de la profondeur de travail commandee 
35 par ces m§mes moyens e 1 ectroni ques. 

3. Dispositif de regulation selon la 
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revendication 1 ou 2, caract^ris^ par le fait que les 
HJoyens 6 1 ect roniques de calcul C16) sont propres & 
coramander, d'une part, une augmentation C AXc} de la 
profondeur de travaJ! lorsque cette profondeur est 
6gale & la valeur de r^fSrence (Xc) et que le taux de 
patinage p^e I CTr) devient inf^rieur ou ^gal au taux 
de patinage adrols (Ta) dimtnu^ de I'^cart tol^^r^ de 
tauy de patinage cATa), et, d'autre part, une diminu- 
tion (AXc) de la profondeur de travail, lorsque cette 
profondeur est ^ga 1 e A la somme de la valeur de 
r^f^rence (Xc) et de 1 ' augmentat ion C^Xc) et que le 
taux de patinage r^el <Tr) est sup^rieur ou 6ga 1 au 
taux de patinage adrois (Ta) augments de I'^cart toldr^ 
de taux de patinage (ATa). 

4. Dispositif selon la revendication 3, 
caract^ris^ par le fait que I'^cart tol6r6 (ATa) du 
taux de patinage est une valeur fixe par construction, 
introduite dans 1 es moyens ^ 1 ectroniques de ca 1 cu 1 . 

5. Dispositif de regulation selon la reven- 
dication 3, caract^ris^ par le fait que 1 » 4car t to 1 
(ATa) du taux de patinage, au-delA duque I une correc- 
tion est introduite par le dispositif de regulation, 
est d^fini de raani^re r^glabe d I*aide d»un moyen de 
calibrate (24), notamment vn bouton de potent i omfetre, 

pr^vu dans I es moyens d'entr^e (20). 
# 

6. Dispositif de regulation selon la reven- 
dication 5, caracterise par le fait que I'^cart tol^re 
(ATa) du taux de patinage defini par le moyen de 
caMbrage (24) est un pourcentage determine du taux de 
patinage (Ta>. 

7. Dispositif de regulation selon 1 • une que 1 - 
conque des revend i ca t i ons precedentes, caracteris^ par 
le fait qu* i 1 coroprend un moyen de calibrage (21) 
notamment forme par un bouton de .potentiometre, prevu 
dans les moyens d' entree (20) pour definir, de manifere 
reglable, la valeur absolue ( jA Xc| ) de la correction 
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de profondeur de travail command^e par les moyens 
61 ectroniques. 

8. Dispositif de regulation selon ! » une 
quelconque des revindications pr^c^dent es, pour un 

5 systdme de relievage comprenant un v6rin hydraulique et 
un 61 ectro-distributeur , caract^ris^ par le fait que 
J es moyens de calcul I ect roni ques (16) du dispositif 
sont propres S commander cet 6 1 ectro-d i s tr i buteur (9). 

9. Disposltif de regulation selon la reven- 
10 dication 8 caract^rise par le fait qu'un dispositif 

d» etranglement (27) est pr^vu sur la canalisation 
d ' a 1 i menta t 5 on (8) du v^rin pour le r^glage de l3 
Vitesse de relevage, et qu*un circuit de derivation 
(28) command^ par une vanne (29) est pr^vu pour 

15 court-circui ter le dispositif d ' Strang lement (27) .et 
que des moyens de coramande (16, 29, 31) sont pr^vus 
pour mettre en service ce circuit de derivation (IB) 
lorsque la valeur absolue de la difference entre la 
position reelle (Xr) de l*outil et la position 

20 souhaitee (Xc) est superieure.^ un ecart predetermine 
(AXc), le circuit de derivation (28) etant mis hors 
service et le dispositif d • et rang I ement (27) freinant 
le debit d ' a I imentat i on lorsque la valeur absolue de 
la susdite difference (Xr - Xc) est inferieure ou 

25 egale audit ecart predetermine (AXc) . 

10. Dispositif de regulation selon la reven- 
dication 9, caracterise par le fait que des moyens 
d • act i onnement (32, 33), comprenant notamment un 
relais e 1 ec tromagnet i que (32), sont prevus pour per- 

30 mettre, de 1 • exter i eur du tracteur, la raise hors sei — 
vice du circuit de derivation (28) sfin de ne prendre 
en compte que le mode lent pour le relevage, en vue de 
I'attelage ou du deielage d'un outi I . 

11. Dispositif de regulation selon 1 ' une 
35 quelconque des revend i ca t 3 ons precedentes, caracterise 

par le fait que les moyens e I ectroni ques de calcul 
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(16) comprennent un microca 1 cu I ateur A roicropro- 
cesseur, avec ses circuits m^moire, programme pour 
assurer 1 es coramandes. 

12. pispositif selon la revendicat ion 11, 
5 caract^ris^ par le fait que 1 es moyens ^ lectroni ques 
de calcul C12) sont programmes pour qu'apr^s la mise 
sous tension du tracteur, t'op^rateur doive actionner 
un interrupteur (25) pour assurer 1 ' ut i ! isst i on et la 
mise en service du dispositif de regulation afin 
10 d'^viler toute raise en service intempestive au moment 
du d^marrage du tracteur. 
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